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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

® Vorrichtung zur Regelung einer hydraulischen AufhSngung 

Eine Vorrichtung zur Regelung einer hydraulischen Auf- 
hfingung enthfitt eine Real-Giergrad-Erminlungseiririchtung, 
urn eine Winkelgeschwindigkeil urn eine vertikale Achse 
einet Fahrzeugaufbaus festzuatellen, eine Fahrgeechwin- 
digkeit-Ermlttlungseinrlchtung, urn die Fahrgeschwlndigkeit 
des Fehrzeugsfestzustellen. eine Radwinkel-Ermittlungeein- 
richtung, urn den Vorderradwinkel festzustellen, und eine 
Ziel-Giergrad-Berechnungeeinrichtung, um den Ziel-Gier- 
grad unter Verwendung von Signalwerten der Fahrge- 
schwindigkeit- und der Radwinkel-Ermrttlungsefhrlchtung 
zu berechnen. Ein elektrisches Steuergerat umfeftt Trelber- 
kreise, von denen jeder dazu eingerichtet ist. ein Signal einer 
Abwei chung zwischen dem realen Gtergrad und dem Ziel- 
Giergrad zu empfangen. Ein Stellantrieb mrt einem Druck- 

• ventil sowie ein Hydraulikzylinder warden betde durch das 
' elektrische Steuergerat derart gesteuert, de& ein instabiles 

* Gleren in der Fahrzeugbewegung, wie ein Schlupfen auf der 
i Hinterradselte wihrend der Fahrzeug-Kurvenbewegung, 

verhindert warden kann. 
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Beschreibung ner bevorrugten Ausfahrungsform gemaB der Erfuv 

dung; 

Die Erfindung bezieht sich auf cine Vorrichtung zur R«. 2 ein Blockbild eines eiektrischen Steuergeriits in 

Regelung einer hydraulischen Aufhangung for ein Fahr- einer ersten bevorzugten Ausfahrungsform fur die Re- 

zeug, wie ein Kraftfahrzeug oddgl, und insbesondere s gelvorrichtung einer hydraulischen Aufhangung gemaB 

auf eine verbesserte Regeivorrichtung einer hydrauli- der Erfindung; 

schen Aufhangung, wobei eine instabile Seitenabwei- Fig. 3 ein Blockbild eines eiektrischen Sieuergerats in 

chung odcr ein "Gicren* in der Fahrzeugbewegung einer zweiten Ausfahrungsform filr die Regcivorrich- 

wahrend eines Kuryens verhindert wird tung einer hydraulischen Aufhfingung gemaB der Erfin- 

Eine solche Regeivorrichtung nach dem Stand der io dung. 

Technik ist aus der JP-OS Nr. 62 — 1 98 511 bekannt Die in Fig. 1 schematise!* dargestellte Regeivorrich- 

Diese Regeivorrichtung einer hydraulischen Aufhan- tung enthalt vier Druckventile %FL SFR. BRL und 8RR 

gung ist so ausgebiidet daB eine schnelle und stabile vier Druck-Stellantriebe SFL 3FR. SRL und SRR, ein 

Fahrzeug-Kurvenfahrtbewegung mittels einer unab- elektrisches Steuergerat 36 und fttnf Ftthler 14, 16, 17,18 

hangig geregelten Querneigungssteiftgkeit zwischen ts sowie 19. Da fOr jedes Rad die gleiche Konstruktion 

Vorder- und Hinterradern erhaiten wird Die Quernei- vorgesehen ist, wird nur diejenige far das linke Vorder- 

gungssteifigkeit wird derart bestimmt, daB eine Lenko- rad im folgenden im einzelnen erlautert. 

der Steuercharakteristik des Fahrzeugs zu einer Ober- Ein Hydraulikzyiinder 72FL des Stellantriebs 5FL ist 

oder Untersteuerungscharakteristik in Obereinstinv mit einem (nicht dargestellten) Bauteil auf der Seite des 

mung mit einem Fahrzeugverhalten bei einer Kurven- 20 Rades verbunden, und eine Kolbenstange 68FZ. ist an 

bewegung des Fahrzeugs werden kann. einem (nicht dargestellten) Bauteil auf der Seite der 

Jedoch wird die Regeivorrichtung so betrieben, daB Fahrzeugkarosserie befestigt. Ferner ist zwischen die 

die Steuercharakteristik d*is Fahrzeugs in die Ober- beiden genannten Bauteile eine Schraubenfeder 70FL 

steuerungscharakteristifc' in. einer ersten Stufe der Kur- eingefflgt: um die Last der Karosserie abzusttttzen. Nor- 

venfahrt geregeii wird Deshalb begsnnen iediglich die 25 materwetse wird die auf einer Anderung einer Radlast 

Hinterrader zu schiupfen, was ein estrem iastabiies Ver- als Ergebnis einer Vibration oder einer ICurvenfahrtbe- 

halten des Fahrzeugs zumErgebnii hat wegung beruhende Hohenanderung des Fahrzeugs ein- : 

Eine andere Regeivorrichtung einer hydraulischen / reguiiert, indem der Druck in einer Arbeitsfluidkammer 

Aufhangung nach dem Stand der Technik ist aus der 66FJL des Hydrauiikzyiiriders T2FL justiert wird. Die 

JP-OS Nr. 62 — 2 75 814 bekannt Durch diese Regel- 30 Arbeitsfluidkammer €SFL stent fluidseitig mit dem 

vorrichtung wird eine schnelle itun'enfahrtbewegung Speicher 60/1, Ober eine Leicung62FL in Verbindung, in 

des Fahrzeugs eriangt, indem zu einer positiven Uber- weicher eine Drosselstelie 64fZ, vorgesehen ist, um eine 

steuerungscharakteristik hin entsprecher.d einer Quer- Dampfungskraft hervorzurufeit Zusatzlich steht die Ar- 

beschleunigung und einer Antriebskraft bei einer Kur- beitsfluidkammer 66FL auch mit dem Druckventil SFL 

venf ahrtbewegung des Fahrzeugs verandert wird 35 fluidseitig in Verbindung. 

Die Antriebskraft wird bei einem Bremsvorgang zu Das Druckventil SFL ist an eine Pumpe 2 Ober eine 

Null, so daB eine Regelung einer Spin- oder Trudelbe- HochdruckleUung 54 angeschlossen und fluidseitig mit 

wegung bei einem Kurven des Fahrzeugs mittels der den Stellantrieben SFL, SFR, SRL sowie 5RR in Verbin- 

Bremskraft oder eine Regelung des Driftens (der Sei- dung, wobei durch das elektrische Steuergerat 36 eine 

tenabweichung) nicht prazis durchgefahrt wird Da zu- 40 Regelung erfolgt so daB das Arbeitsfluid in die Arbeitsl- 

satzlich der StraBenzustand nicht in Betracht gezogen fluidkammer 66FL gefahrt oder von dieser abgelassen 

wird, unterliegt das Fahrzeug, wenn eine Einstellung der wird was in Abhangigkeit von den Bedingungen des 

Regelung unter der Annahme einer StraBenoberflache Fahrverhaltens oder der Fahrt in Form von Signalen 

mit relativ hoher Reibung vorgenommen wird, einem von den FUhlern 14, 16, 17, IS und 19 geschieht Dem 

Heck-Gleit- oder Schubzustand bei Erzeugung einer 45 eiektrischen Steuergerat 36 wird kontinuierlich ein Si- 

hohen Qucmeigung oder hohen Antriebskraft Das der gnal vom Druckfahler SFL zugefahrt, das den Druck im 

obigen Regelung unterliegende Fahrzeug kann eine Stellantrieb SFL angibt 

Obersteuerungscharakteristik aufweisen. Der Gmnd Die Pumpe 2 steht Uber eine Saugleitung 52 mit dem 
dafOr ist daB die Querneigung oder Antriebskraft auf das Arbeitsfluid enthaltcnden Vorratsbehalter 58 in 
Grund des Schiupf ens des Fahrzeugs auf einer StraBen- 50 Verbindung, an den die Ablaufleitung 56 vom Druck- 
oberflache mit niedriger Reibung gering ist ventil SFL angeschlossen ist Die Pumpe 2 ist zu ihrem 
Es ist ein Ziel der Erfindung, eine Regeivorrichtung Antrieb betrieblich mit einem (nicht dargestellten) Mo- 
far eine hydraulische Aufhangung zu schaf fen, durch die tor gekoppelt 

ein instabiles Gieren in der Fahrzeugbewegung, wie ein Die Fig. 2 zeigt in einem Blockbild den Aufbau des 

Schiupfen oder Schleudern des Fahrzeugs. wahrend ei- 55 eiektrischen Steuergerats 36, das bei der vorliegenden 

ner Kurvenfahrt des Fahrzeugs verhindert wird Erfindung zweckmaBigerweise zur Anwendung kommt 

Es ist ein weiteres Ziel der Erfindung, eine Regelvor- im einzelnen. GemaB Fig. 2 werden von Fahrzeug-Ho- 

richtung for eine hydraulische Aufhangung zu schaffen, henfQhlern 7FL, 7FR, 7RL und 7RR, von einem FOhler 

bei welcher ein instabiles Rollen (eine instabile Quernei- 18 fflr eine Langsbeschleunigung, von einem FOhler 19 

gung) in der Fahrzeugbewegung, wie ein Herausrut- *o fOr eine Querbeschleunigung, von einem FOhler 16 fttr 

schen oder -gleiten des Fahrzeugs, wahrend der Kur- eine Fahrgeschwindigkeit, von einem RadwinkelfQhler 

venfahrt des Fahrzeugs verhindert wird 17 und von einem FOhler 14 fQr die Seitenabweichungs- 

Die Aufgabe der Erfindung wie auch weitere Ziele rate oder den Giergrad als Einrichtungen zur Ermitt- 

sowie dercn Merkmale und Vorteile werden aus der lung einer Fahrzeug-lCurvenbewegung. wobei die Win- 

folgenden, auf die Zeichnungen Bezug nehmenden Be- 65 kelgeschwindigkeit um die vertikale Achse des Fahr- 

schreibung deutlich. Es zeigen: zeugs festgestellt wird. verschiedene Signale dem elek- 

Flg. 1 ein Schema der wesentlichcn Bauteile einer Re- trtschen Steuergerat 36 zugefahrt und von diesem Si- 

gelvorrichtung far eine hydraulische Aufhangung in ei- gnale zu den Druckventilen SFL, SFR t SRL und SRR zu 
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deren Regelungab@egeJ>eiu f% ^ 

Ein erster Schritt in der Regelung besteht in einer 



. geseizt und das Vorzeichen des Signals GRD positiv 
(negativ) bei einer Kurvenbew^un^i'ei Fahrzeugs im 



Berechnung, dte/J^zu diea.t, die Abweichung 2wi$chen„. t yhrzeigersinn (enjgegen dem Uhrzeigersinn) bestimmt 
einem Ziel^aiargrad jmaSebem wahren.. Giergrad /?u ?7 V 0 wird. Zusatzhchist derfFahra^ghdh^aKleTT in Ge- 
besummen. ;ber- .wahre J5ier^ 



einem Ziel^Siargrad fimdiefoem wanren..< 

bestimmen. .Der wahre Giergrad wird durcn .den.Gier-_ 5. stalt eines 

gradf tthler 14 ermitteit Der Ziel-Giergrad wird in einem : . .^auteil auf der^ite der tthi^eli^karbsseVie so^e das 
Register 20 b c erechnet, ! indem einewahre Fahrge^chwinv,. Etauteil auf!;der S&ite/cfer MderiVmgefu^l und'afbeitet 
digkeit V, die.dunbhden FahrgeschwindigkeitsfQWer^ 1^. v \ derart, da& >r : ein positives (negatives) ^tSnaI"abgibt, 
f estgestellt wird, ein wahxer f .durch den RadwinkelfOhler. J. . w.enn der Fahrzeugaufbau von einer vprgejgebene^ H6- 
17 ermitteiter Vorderradwinkel 6 und eine Konstante" L, 10 he pdcr einer neutrakn Position ange'hbbenl^bMfesenkt) 
die die Unge ( -des.,Itedstandes. angibt, in eine Fonrjel ,. wird { : ! ' " r ■" ' * v "'' 

eingesetzt werden» f wie in Fig. 2gezeigt ist Im einzelnen . 
ist das vom.RadwinJcelfuhler 17 .ermittelte Signal der. 
Vorderradwinkel, der als ein UmdrehungswinJkeJ des 
Vorderrades.mit.Bezug zur Langsrichtung oderXangs- 
achse der Fahrzeugkarosserie bestimmt wird* Anstelle . 
dieses Winkels kann ein Produkt des Umcirehungswin- 
kels eines Lenkrades und eines Obersetzungsverhaltnis- 
ses einer Lenkung benutzt werdert Zusatzlich wird die 



JVenn das Urigsbe^cWeu^ 



Spejcher des elektris^hen Steuergerats _ 

SDFR, SDRL und:&Rk&uFdtf'l^ 
bben.genanjiten Signale gewaihlt und^^ieX^eiiigjeh 
;* Vergleicher 29 ab^egebea Es W 
da£ in der Datentafel, verschiede'rie Ziel-Fahf feughdhen 
Richtung des Winkels entgegen dem Uhrzeigersinn als 20 jnY voraus in Abhan^gkea^von'dem' 7 i^r?|?^e&nieiirti- 
positiv festgesetzt, wenn auf dic.Karosserie von, oben guhgssignal OLC und/oder"Jem Querbe^cKleunigliHgSr 
gesehen wird. Im Register 20 wird der Ziel-Giergrad, ,,.>ignai G/fOfUrjedes Signal ^ ? 1 

unter VerwendungderfolgendenForTOelberechh>t:^ vr ./ Andererseits werden ah den Fahlrzl&g^ 

, ••. . . t . v - v - , -A^'r^^'FQ 7FR,.. 7*4. jmd 7JRR er^itWrF.^rtaie f> f S4>^ 

<pd- vxSiL , ..... , !i .iv : .: b ' 1ff , hv.;*;.&^^ 

™ - . »- - .:•*» f .«>;rr.- ^ Jr . ri.r^Stokrp 29 zLuJgefUhrt,; so :dW$ie hVdiesferi mit'JderV Ziel- 

Es ist zubemerkeri.daBjdieobige Formed fir " * r«u« A ,.»UAU^ crser^ftcr? w*™v . __ 

scher Ausdruck ist, wabei i angeriommen wir 
Seitenkraft eines jeden Rades im VerhfiFtnis : 
gungskraftunddem seUUcheriGleUwihke^ 



Da die Karosserie oft unter eine leichte.Unt^rateue^ 
ningscharakteristik gesetzt wird, kann auch die fbrgen; 
de Formel, die den Koef f izienten Kus der * 
rungscharakteristik in Betracht zieht, anstelle der oben; 
genannten Forme! benutzt werden: 



. ...Ijnke Vbr4,errjid .^a Abwei^ung 5£/^^0rfch eine PD- 
h die fbrgeri; u Berechnung gere^elt/ilrn 5 eine , Korr^ehsatior? in eine m 
"Uhtersteue^.!-.. Qbertragun V*" 



worin g die Schwerkraf t ist 

Als nachstes wird in einem Vergleicher 21 die Abwei- 
chung 0err zum realen Giergrad berechnet,und in ei- 
ner eine Berechnung kompensierenden PD-Regelung 
wird ein Vorzeichen eines Signals 0a des realen Gier- 
grades positiv festgesetzt, wenn das Fahrzeug nach links 
kurvt 

Die Abeichung ®err und ein durch ein Differenzier- 
glied 23 mit Bezug zur Zeit t erhaltenes Differential 
werden in Verstarkern 22 und 24 jeweils Kl-male und 
EC2-male multipliziert Die beiden von den Verstarkern 
22 und 24 ausgegebenen Werte werden in einem Addie- 
rer 23 addiert, und der resultierende Wert oder die Sum- 
me wird von diesem als ein Signal O abgegeben. Dieses 
Signal C wird an die Addierer 27FI, 27 FR, URL und 
27 RR als Steuersignale PCFU PCFR, PCRL sowie 
PCRR nach einer Verstarkung in Verstarkern 2&FL> 
2SRL und 2SRR gelegt 

Ein zweiter Schritt der Regelung wird durchgefuhrt, 
um eine Abweichung der Fahrzeughdhe zwischen einer 
Ziel-Fahrzeughdhe und einer wahren Fahrzeugh6he zu 
bestimmen. Hierzu werden eine Langs besch leu nigung 60 
und eine Querbeschieunigung durch die FQhier 18 und 
19 ermitteit, die beide in an sich bekannter Wetse an der 
Karosserie befestigt sind und die Signale CLG sowie 
GRD abgeben. Es ist darauf hinzuweisen, daB das Vor- 



Pie Abweichung \ S£FL e Und dereh Differential mit 
35 Beziig zur Zeit ^Werden jn;dibm gehieinsamen Obertra- 
^giihgsglied 30 jeweils K3-male und K4-male multipli- 
*. . ziert Beide Werte werden in dem Obertragungsglied 30 
addiert und von diesem als ein Signal EFL ausgegeben. 
Es ist darauf hinzuweisen, daB K3 und K4 dieselben 
40 Vorzeichen habea Das Signal EFL wird im Verstarker 
31 FL verstarkt, und das resultierende Signal wird als ein 
Dmckregelsignal PEFL> das aus der Fahrzeug-H6hen- 
abweichung erhalten wurde, einem Addierer 32FL ein- 
gegeben. Mit Bezug zu den ubrigen Radern werden 
45 gleichartige Regelungen durchgefdhrt, und es ist zu be- 
merken, daB die Verstarkung X 3 und K 4 so gewahlt 
werden. daB die Abweichung SEFL wahrend einer nor- 
malen Fahrt des Fahrzeugs zu Null wird. 

In einem Bezugsdruck-Speicher 33 werden vier Stan- 
dard- oder BezugsdrUcke zur StCtzung des Fahrzeug- 
aufbaus, wenn das Fahrzeug im Haltzustand oder in 
einer geradlinigen Bewegung bei einer konstanten Ge- 
schwindigkeit ist, gespeichert. Signale PMFL PMfR, 
PMRU PMRR bzw. PAFL, PAFR. PARL, PARR wer- 
den den Verstarkern 32FL> 32F/Z, Z2RL und 32RR ein- 
gegeben, so daB die ArbeitsfluiddrUcke in jedem der 
Hydraulikzylinder 72FL 72FR, 72RL und 72/?/? zu ei- 
nem entsprechenden Standarddruck werden. DeshaJb 
werden der Druckregelwert PEFL und das Signal 
PMFL bzw. PAFL im Verstarker 32/L addiert und der 
resultierende Wert PSFL zum Vertarker 27FL abgege- 
ben. 

Im Addierer 27 FL werden der Druckregelwert PCFL 
und das Signal PSFL addiert, und das resultierende Si- 



so 



55 



zeichen des Signals GLG positiv (negativ) bei Aufbrin- 65 gnal PDFLvntd einem Vergleicher 34 FLeingegeberL 
gen einer Beschleunigung auf den Fahrzeugaufbau in Im Vergleicher 34FL wird eine Abweichung zwischen 

der vorwartigen (rQckwartigen) Richtung auf Grund ei- dem Signal PDFL und einem Signal PAFL berechnet, 

nes Bremsvorgangs (Startvorgangs) beispielsweise fest- welches der Arbeitsfluiddruck im Zylinder SFL ist, der 
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zum Verglcicher 34FL als ein Signal vom DruckfOhler 
SFL rQckgekoppeh wird. Die resultierende Abweichung 
wird einem Treiberkreis 35 FL zugef Ohrt, dcr das Druck- 
venul *FL steucrt Mit Bezug auf die Obrigen Rider 
werden gleichartige Regetungen durchgefOhrt 

Im folgenden wird die Arbeitsweise der oben be- 
schriebenen Ausfuhrungsfonn bei einer Kurvenfahrtbe- 
wegung des Fahrzeugs in tinker Richtung erlautert. 

Wahrend einer regularen Kurvenbewegung des 
Fahrzeugs ist das reale Giergradsignal 0a im wesentli- 
chen gleich den) Ziel-Giergrad <P/> so daB die Abwei- 
chung zwischen diesen und der Differenzwert zu Null 
werden. Dcshalb wird vom Addierer 25 ein Null-Signal 
ausgegeben. Der Druckregerwert PC wird ebenfalls zu 
Null, und der Arbeitsfluiddruck eines jeden Zylinders 
wird durch einen Rflckkopplungsvorgang geregeh, so 
daB die wahre Fahrzeughohe der Ziel-Fahrzeughdhe 
gleich wird 

£s sei angenommen, daB unter dieser Bedingung bei 
einem starken FuBbremsvorgang die rechte Hinterrad- 20 
seite gegenflber der Vorderradseite auswarts zu schlup- 
fen beginnt Als Ergebnis dessen wird nicht nur das wah- 
re Giergradsignal 0a (positiver Wert) erhdht, sondern 
auch die Abweichung <Pe**(- 0d-0a) vergroBert, 
und die Abweichung &err wird dem Addierer 26 durch 25 
die PD-Berechnung zur Compensation ausgegeben. Ein 
Vorzeichen eines jeder. Signals PCFl* PCFR, PCRLund 
PCRR wird zu PCFL < 0, PCFR > 0, PCRL > 0 und 
PCRR < 0. Das Signai PDFL wird vermindert, deshalb 
wird der Arbeitsfluiddruck im Hydrauiikzylinder 72FL 30 
des linken Vordeirades durch Regelung des Druckven- 
tils BFL aber den Treiberkreis 33FL herabgesetzt Dem- 
zufolge wird die H6he des linken Vorderrades verklei- 
nert, wahrend die Hdhe des rechten Vorderrades erh&ht 
wird Die H6he des linken Hinterrades wird hoch, und 35 
die Hone des rechten Hinterrades wird niedrig. Das 
heiBt, daB die Steuercharakteristik der Fahrzeug-Kur- 
venbewegung von einer Ober- zu einer Untersteue- 
rungscharakteristik wird, wobei die Hinterradseite an 
einem Schlupfen gegenflber der Vorderradseite gehin- 40 
dert wird. Als nachstes wird das Vorzeichen des Diffe- 
renzwerts der Abweichung zum entgegengesetzten 
Vorzeichen in der PD-Berechnung fur eine Kompensa- 
tion, wenn die Abweichung abzunehmen beginnt Des- 
halb wird die Steuercharakteristik der Fahrzeugkurven- 45 
bewegung zur Nicht-Untersteuerungscharakteristik hin 
verandert, indem das ausgegebene Signal C vermindert 
wird Die Fahrzeug-Kurvenbewegung ist in einem stabi- 
len Zustand 

Wenn in einer geradlinigen Vorwartsbewegung des 50 
Fahrzeugs der Fahrer das Fahrzeug nach links steuert, 
wird, da der Beginn der Kurvenbewegung des Fahr- 
zeugs sich gegenflber dem Zeitpunkt der Betatigung 
seitens des Fahrers verzogert, die Abweichung 0err ( - 
0d- 0a) im positiven Sinn vergrdBert, so daB das vom 55 
Addierer 25 ausgegebene Signal G ein positives Vorzei- 
chen erhalt Demzufolge andert sich die Steuercharak- 
teristik der Fahrzeug- Kurvenbewgung zur Obersteue- 
rungscharakteristik, und es ist m$glich, eine schnelle 
Kurvenbewegung des Fahrzeugs zu bewerkstelligen, in- eo 
dem die Abweichung ohne eine reale Betatigung gere* 
gelt wird 

Der Grand, weshalb die Steuercharakteristik der 
Fahrzeug-Kurvenbewegung sich andert, hangt mit der 
Lastbewegung zwischen der Vorder- und der Hinterr- 65 
adseite zusammen. 

Der GiergradfOhler als das Mittel zur Ermittlung des 
Zustandes der Fahrzeug-Kurvenbewegung kann von ei- 
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nem Lenkwinkel und einer QuerbescWeunigur.g uswr 
ableiten. • : . . iv. . 

Im folgenden wird auf den Unterschied dsr zweiten 
AusfOhrungsform gegenflber der ersten Ausftihningi- 
form eingegangen. Bei der zweiten Ausfflhrungsform 
von Fig. 3 ist zwischen den Vers tar ker 26 und jeden der ! 
Addierer 27 FL, 27 FR, 27RL sowie 27RR ein Vergleicher 
38 eingesetzt Dieser Vergleicher ist so eingestellt/daB 
er denselben Regelwert der Signale PCFL, PCFR, 
PCRL und PCRR zu jedem der Addierer 27 FL, 27 FR, 
27 RL und 27 RR ausgibt. Als Ergebnis dessen ist der- 
Unterschied in der Lastbewegung des Fahrzeugs zwi- 
schen dem Hnken Rad und dem rechten Rad des Fahr- : 
zeugs absolut Null so daB ein Rollen (Quemeigen) und/ 
oder Kippen (Nicken) in der Fahrzeugbe wegung mit 
Sicherheit im Zustand der Kurvenbewegung verhindert 
wird. * : *. ' ' 

Patentansprtiche 

1. Vorrichtung zur Regelung einer hydraulischen 
Aufhangung, gekennzeichnet durch 

— eine Real-Giergrad-Ermrttlungseinrichtung 
(14), die eine Winkelgeschwindigkeit urn eine 
vertikale Achse eines Fahrzeugaufbaus ermit- 
tek. 

— eine Fahrgeschwindigkcit-Ermittlungsein- 
richtung (16), die die Fahrgeschwindigkcit f est- 
stellt, 

- eine Radwinkel-Ermittlungseinrichtung 
(17), die den Vorderradwinkel feststellt, 

— eine Ziel-Giergrad-Berechnungseinrich- 
tung(20),die den Ziel-Giergrad unter Verwen- 
dung der Signalwerte von der Fahrgeschwin- 
digkeit- sowie der Radwinkel-Ermittlungsein- 
richtung berechnet, 

- ein elekrisches Steuergerat (36), das einen 
Treiberkreis (35) enthalt, welcher eingerichtet 
ist, urn ein Signal einer Abweichung zwischen 
dem Real- und dem Ziel-Giergrad zu empfan- 
gen, und durch 

- einen Stellantrieb (5), der ein Druckventil 
(8) und einen Hydrauiikzylinder (72) umfafit, 
die beide durch das elektrische Steuergerat ge- 
steuen werden. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Radwinkel-Ermittlungseinrich- 
tung (17), die die Vorderrad-Winkelanderung er- 
faflt, in Abhangigkeit von einem Winkel eines 
Lenkrades arbettet 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das elektrische Steuergerat (36) einen 
Addierer (27) enthalt, der so eingerichtet ist, daB er 
ein Abweichungssignal zwischen einer Real- und 
einer Ziel- Fahrzeughohe an den Treiberkreis (35) 
abgibt. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ziel-Fahrzeugh6he ein Wert ist, 
der durch eine Ziel-Fahrzeugh6hen-Datentafel (28) 
bestimmt ist, die auf einer Langs- und einer Quer- 
beschleunigung beruht 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Stellantrieb (5) die Fahrzeughohe 
durch Zufuhr oder Abfuhr eines Arbeitsfluiddrucks 
in den Hydrauiikzylinder (72) Uber ein Druckventil 
(8) verandert 

6. Steuervorrichtung fflr eine hydraulische Aufhan- 
gung, gekennzeichnet 
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-^durch,i€ine, Real-Giergrad-ErmiuJjungsein- , § u iw#r . r , „~ ... . „ ^ 

richtung (14X die eine Winkelgeschwindigkeit ... . ' ..... V.- v 

ufl* einer ycrtikalC; Achse; cines Fahrzeugauf : ; '.. * * .-7 " f % " IX ' ^ , ; " : IV ' 
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baus-tatstellt, 

— ." : durch eine FahrgeschwindigkeitrErmitt-,, 5.] 

lungseinrichtimg (16), die .die Fahrgeschwirx- r W i . " - . 

digkeuieststciit.; • . ^---,-r\: „ . ; .v; -J . J z :; n Z, ? : . «4 

— k durch- eine. Radwinkel-Ennittlungseinrich- ... . *• * si 
tung(t7Xdiedenyordciradwinkelf«tstcllu . . " s ? X -T ^.V- / CD 
-durch cine -Zicl-Giergrad-Bercchnungscin- .10 
ricfctung (20), die. den Ziel-Giergrad unter Ver*. . 
wendung von Signarwerten von der Fahrgc- 
schwindigkeit und der Radwinkel-Ermittlungs* . 
einrichtung berechnet, 

-i durch ein elektrisches Steuergerat (36), das is 
vier Treiberkreise (35) enthaMt, yon denen je- 

der dazu eingerichtet ist, ein Signal einer Ab- . « / tr , jf± 

weichung zwischen dem Realsowie dem Ziel* " ,% w-{ 

Giergrad zu empfangen, und einen Verglei- . , Vl /t , ,^. or UJ 

cher (38) enthalu der dazu eingerichtet ist, ei- 20 V.i' ' ' CD 

nen Wert eines jeden abgegebenen Signals zu 
vergleichmafligen, und 

— durch einen Stellantrieb (5% der ein Dnick- 
ventil (8) und einen Hydrautikxylinder,(72) ent : . 
halt,, die beide durch das elektrische Steuerger 25 
ratgesteuert werden. ,V. 5 
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